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OBJETIVO :  
Diseño y elaboración de una maqueta  para la realización de prácticas remotas en el ámbito de la automática. El diseño tiene en cuenta 




CONEXIÓN Y DESCONEXIÓN 
 
Se ha incorporado un sistema de 
conexionado/desconexionado de la alimentación 
para controlar la alimentación de la planta, la 
cámara y el sistema de iluminación, y controlar el 
consumo de energía del laboratorio remoto. 
Para seleccionar  el elemento de conmutación se 
ha realizado un estudio del consumo de energía del 
laboratorio remoto. El consumo de los diferentes 
elementos es el siguiente: 
• cámara web: 4.9 - 5.1 V DC, max. 6.5 W 
• Planta: 15 volts 1.5 A - 22.5W 
• Iluminación : 24 volts - 1.75A - 42W 
El elemento de conmutación elegido es un relé de 
estado sólido (SSR) upd2415df-10 de la casa 
Crydom para aislar eléctricamente el circuito de 





Se ha construido una estructura mecánica en acero 
para que contenga todos los componentes del 
laboratorio. El prototipo es una estructura robusta 
para evitar el movimiento tanto de la cámara como 
de la planta Feedback 33-033, y así facilitar su 
transporte y movilidad. 
La estructura está dividida en dos partes, en la parte 
superior se instala la planta, el sistema de 
iluminación y la webcam; mientras que en la parte 
inferior se colocan el PC, la fuente de alimentación y 
el sistema de encendido y apagado. 
SISTEMA DE CÁMARA E ILUMINACIÓN 
EL acceso al laboratorio se realizará durante las 
24 horas del día, el tema cámara e iluminación  
resulta de vital importancia. Por su estructura 
compacta y coste, se ha seleccionado una 
cámara IP. La cámara IP, AXIS M10, ofrece un 
diseño funcional y una gran calidad 
Para conseguir una iluminación adecuada en el 
laboratorio se instaló una regleta de leds (de la 
casa LuzNegra) de 700mm, ubicada de manera 
estratégica, a una distancia de 300 mm de la 
planta y 160 mm de la cámara. 
  
Para implementar el software de control se ha 
utilizado Labview. Este permite una 
implementación sencilla y directa basada en su 
lenguaje de programación gráfico. 
La aplicacion de usuario se está desarrollando 
mediante EJS . Para enlazar EJS y la aplicación 
desarrollada en Labview se esta utilizando el JIL 
server, esta librería permite interactuar 
remotamente con la aplicación local. De forma 
simlar, se integra la imagen de la cámara 
mediante unas librerías similares.  
SOFTWARE 
Como sistema de control, que siempre está 
conectado para gestionar la conexión de red, se ha 
utilizado un PC estándar, equipado, con una tarjeta 
de entradas salidas PCI-1711 de Advantech. Esta 
tarjeta dispone de 16 entradas analógicas, 2 salidas 
analógicas y diferentes entradas/salidas digitales, 
pero su conversor DA no genera señales de polaridad 
negativa. Para que el motor se pueda mover en los 
dos sentidos es imprescindible poder generar este 
tipo de señales, para ello se utilizan los dos 
conversores DA que incorpora la planta.  
Por otra parte, para facilitar el conexionado de las 
entradas/salidas de la tarjeta con la planta y el 
circuito del relé se utiliza una regleta de conexión 
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DESCRIPCIÓN DEL LABORATORIO 
En este trabajo se diseña y desarrolla una propuesta 
de un laboratorio remoto basado en un motor de 
corriente continua (Planta), una cámara, un sistema 
de iluminación y un sistema de conexión y 
desconexión (Relé). Este laboratorio esta pensado 
para la realización de prácticas de Control Digital. 
PLANTA 
La planta utilzada es el módulo 33-033 de feedback.  
Ésta consta de un motor de corriente continua en 
salida posición y salida velocidad. 
   
 
